
УДК 004.032.26 

НЕЙРОУПРАВЛЕНИЕ БПЛА И КОНТРОЛЬ ЕГО ПОВЕДЕНИЯ В ВИРТУАЛЬНОЙ 

СРЕДЕ 

Бутусов Н.С. (ИТМО), Меженин А.В. (ИТМО) 

Научный руководитель – кандидат технических наук, доцент Меженин А.В. 

(ИТМО) 

 

Введение. Рассматриваются методы и средства управления беспилотными 

летательными аппаратами (БПЛА) нейронной сетью, а также контроль их поведения в 

виртуальной среде. В настоящее время БПЛА активно используются во многих сферах как 

в гражданских, так и специальных. С помощью беспилотных летательных аппаратов 

службы экстренной помощи могут разыскивать пропавших людей, искать очаги пожара и 

тушить их, применять в сельскохозяйственных целях, в нефтегазовой отрасли  [1].  

 

Основная часть. Проанализированы существующие решения моделирования 

поведения БПЛА в виртуальных средах, определены тип и модель опытного беспилотного 

летательного аппарата, изучены возможные решения передачи данных и существующие 

методы управления беспилотными транспортными средствами нейросетью. 

Предполагается провести тестирование на основе моделей сверточных нейронных сетей 

(CNN), рекуррентных нейронных сетей (RNN) и методов обучения с подкреплением и 

использование глубоких Q-сетей [2-5].  

Виртуальной средой для моделирования и тестирования выбрана кроссплатформенная 

среда разработки компьютерных игр Unity. Система имеет свои инструменты машинного 

обучения, а также возможна интеграция с готовыми библиотеками машинного обучения, 

такими, как PyTorch и TensorFlow, что позволит обучать разработанные модели нейронных 

сетей и применять их к 3D-модели беспилотного летательного аппарата. Создана 

виртуальная графическая сцена, на которой размещена модель беспилотного летательного 

аппарата, начальная, промежуточные и конечная точка маршрута. Также на БПЛА 

закреплены две виртуальные камеры: от первого и от третьего лица. В процессе движения 

отображаются текущие координаты БПЛА. Выполнены тестовые эмуляции полетов по 

заданным траекториям. 

 

Выводы. Моделирование использование нейронного управления, контроль и анализ 

поведения позволят разрабатывать и тестировать системы управления БПЛА без участия 

оператора, что позволит повысить эффективность применения таких систем. 
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